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энергии по двухставочно-дифференцированному тарифу, и величины сме-
щения ГЭН во времени; 
2) программа для ПЭВМ на языке VBА, позволяющая определить значения 
смещений производственных циклов отдельных предприятий, при которых 
совмещенный максимум нагрузки будет наименьшим; 
3) способ определения количества тарифных зон штрафного и льготного элект-
ропотребления и их размещения в суточном цикле, а также соответствую-
щих этим зонам тарифных коэффициентов. 
По результатам исследования ГЭН и моделирования совмещенной электриче-
ской нагрузки при смещении производственных циклов для 34-х предприятий г. Го-
меля было установлено, что для снижения максимума совмещенной нагрузки необ-
ходимо сместить во времени производственные циклы 18 потребителей-регуляторов, 
при этом ожидаемое снижение максимума составит 5 %. Для потребителей-
регуляторов определены индивидуальные параметры дифференцированного тарифа 
на электроэнергию, обеспечивающие снижение стоимости потребляемой электро-
энергии на 3–11 % при смещении производственных циклов. Значения параметров 
тарифа составили: 
 количество тарифных зон штрафного электропотребления – 1÷3; 
 количество тарифных зон льготного электропотребления – 1; 
 тарифный коэффициент в зоне льготного электропотребления – 0,5÷0,8; 
 тарифный коэффициент в зоне штрафного электропотребления – 1,8÷3,4. 
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Для расчета элементов САУ переменного тока на несущей, а также систем, 
имеющих нелинейности типа «произведения», был предложен новый многомерно-
временной операторный метод, который базируется на использовании многомерно-
временных динамических звеньев. Классификация и типология типовых звеньев 
подробно освещена в 1. 
Для их реализации наиболее удачной компьютерной программой является 
Simulink 5, являющаяся расширением системы MATLAB 6.5. SP1. Приложение 
Simulink 5 имеет в своем распоряжении большую базовую библиотеку блоков для 
моделирования линейных и нелинейных динамических систем, а также обладает 
достаточно широкими возможностями создания собственных блоков 2, 3. 
Большинство типов многомерно-временных динамических звеньев можно реа-
лизовать при помощи пяти так называемых «универсальных» звеньев: 
1. Универсальное многомерно-временное динамическое звено с модуляцией  
и демодуляцией. 
2. Универсальное многомерно-временное звено с модуляцией. 
3. Универсальное многомерно-временное звено с демодуляцией. 
4. Универсальное многомерно-временное звено без модуляции. 
5. Звено ассоциации. 
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Вышеперечисленные многомерно-временные звенья представляют собой бло-
ки, имеющие собственные диалоговые окна, в которых задаются их основные харак-
теристики. Например, универсальное многомерно-временное звено с модуляцией и 
демодуляцией имеет следующие параметры для задания: 
 Режим модуляции (внешняя или внутренняя). 
 Тип и параметры несущего сигнала модуляции (если модуляция внутрен-
няя). На выбор пользователю предлагается несколько наиболее часто используемых 
типов несущих сигналов. Если ни один из предложенных вариантов несущих сигна-
лов не подходит, то предусмотрена возможность внешнего подключения источника 
модуляции. 
 Тип и параметры пассивного четырехполюсника. Звено позволяет задать 
наиболее часто используемые в САУ передаточные функции динамических звеньев; 
 Режим демодуляции (внешняя или внутренняя). 
 Тип и параметры несущего сигнала демодуляции (если демодуляция внут-
ренняя). Реализованы такие же типы сигналов, как и при модуляции. И в этом случае 
предусмотрена возможность подключения внешнего источника демодуляции. 
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Исполнительный пункт предназначен для централизованного дистанционного 
управления наружным освещением города и получения информации об освещении 
тех или иных объектов. 
В настоящее время в эксплуатации находятся исполнительные пункты, выпол-
ненные на основе электромагнитных реле, обладающие такими недостатками, как 
низкая надежность, большие размеры, большое энергопотребление и относительная 
дороговизна. Эти недостатки устранены в электронном исполнительном пункте, вы-
полненном на современной оптоэлектронной базе. 
Исполнительный пункт предназначен для выполнения следующих функций: 
приема, распознавания поступивших команд; непосредственного управления осве-
щением объекта и выдачи на линию информации о состоянии освещения. В случае 
невыполнения полученной команды исполнительный пункт выдает на линию сигнал 
несоответствия (-70 В), этот же сигнал выставляется и в случае обрыва линии. 
На структурной схеме, приведенной ниже, ЛБ – логический блок, который осу-
ществляет перевод исполнительного пункта (ИП) из режима приема команд в режим 
передачи ответов и обратно. В режиме приема команд ЛБ производит переключение 
режимов в соответствие с командой, поступившей от блока приема команд (БПК) и 
